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 論文審査結果の要旨
生活支援ロボ
トにおいて,安全性と器用さの両立
本論文は,屋
ニピュレータ
計,制御,評価
第1章は序論
それに基づい
いる.ここで
用さとは,発
これまでは安
両特性を同時に扱うことが重要であること
第2章では,マ
の条件を満た
いる.受動的
両者が調和的
RedundantM
limiterinB
 じている.
第3章では,
た場合に生
の制限トルク
 レーションを通してその有効性を確認している.
第4章では,衝
の際,安全か
る.SDブレー
法と動力学
れぞれの実現
一番近い零
実現加速度
の関節を停止
 の衝突点を停止させることができる.
第5章では,
るSDi撮exを
過程で安全
 量化と正規化の手法について論じている.
第6章と第7章では,結論,および,
以上,本論文
器用さの両
する解を提示
の実環境への
 ろが少なくないと判断する.
 よって,本論文は博士(情報科
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